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Resolucao de sistemas de equacdes lineares

* Métodos
* Eliminacao gaussiana
* Substituicao reversa
* Reordenamento

* Em Python
* AX=y

from numpy.linalg import solve
X = solve(A,y)



Exercicio

* Suponha um sistema de N corpos idénticos, com massa m,
conectadas por molas de constante elastica k. O corpo mais a
esquerda recebe a acao de uma forca externa F, na horizontal

o T o TO0 o TO0 e TT0 o

* Parte 1

* Encontre as equacoes diferenciais do movimento de cada corpo
lwt

e Suponha que a forca F é dada por: F = Ce



Exercicio

* Suponha um sistema de N corpos idénticos, com massa m,
conectadas por molas de constante elastica k. O corpo mais a
esquerda recebe a acao de uma forca externa F, na horizontal

o T e/ V0 o/ TUT e/ V0T o

* Parte 2
* Use como solucdo para a posicao de cada corpo, com indice j, uma expressao
do tipo §; = xjei“’t, onde x; é a amplitude de oscilagao do j-ésimo corpo
 Subsititua nas equacdes obtidas e encontre novas equagdes para as
amplitudes de oscilagao, x;, de cada corpo.



Exercicio

* Suponha um sistema de N corpos idénticos, com massa m,
conectadas por molas de constante elastica k. O corpo mais a
esquerda recebe a acao de uma forca externa F, na horizontal

o T e/ V0 o/ TUT e/ V0T o

* Parte 3
* Escreva as equacgoes obtidas em forma matricial
e UseN=26,C=1, m=1, k=6 w=2
* Escreva um programa em Python para resolver este Sistema de equacoes
* Faga um grafico da amplitude de oscilagao x; em fungado de j, apds resolvido o problema

 Mude as variaveis acima a seu gosto e explore diferentes resultados



Solucao
~ 2z
* Equacoes para cada massa m% = k(Gisr — &) + k(i1 = &) + i

d?g;

~ ] Mg = k(G2 — &1) + B,
° EXCEQOES para os dois extremos 42y
m—n =k({n-1—8&n) + Fn

—mw?x; = k(x; —x1) +C,

* Substituindo F e ¢;

—mw?x; = k(Xit1 — xi) + k(xi=1 — xi),
—mw?xn = k(xn-1 — xn),
* Resulta em
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